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МАТЕМАТИЧЕСКАЯ МОДЕЛЬ АД В НЕПОДВИЖНОЙ СИСТЕМЕ 
КООРДИНАТ C ПЕРЕМЕННЫМИ Rm i  
 
При выполнении студентами дипломных и курсовых работ, связанных с 
моделированием асинхронного двигателя, возникает необходимость 
увеличения вариантов их модификаций. Одним из способов решения этой 
задачи является возможность выразить электромагнитный момент через 
различную комбинацию переменных токов и потокосцеплений двигателя [1, 
c.238] и [2].  
Основные уравнения математической модели АД, записаны в векторной 
форме в относительных единицах, имеют следующий вид [3]: 
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Рассмотрим асинхронный двигатель с К.З. ротором ( 0Ru ), кроме того, 
определим электромагнитный момент по следующей формуле [1, с.238] 
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Исключим из системы уравнений S , R  и Si : 
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Рассмотрим процессы в неподвижной системе координат 0k , 0k : 
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Вещественную ось обозначим  , а мнимую через  . Пространственные 
векторы в этом случае раскладываются по осям: 
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С учетом электромагнитных моментов система уравнений  в операторной 
форме s
td
d
  примет вид: 
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Аналогично структурные схемы для уравнений (2), (3) и (4): 
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Структурные схемы для уравнений (5) и (6): 
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Для моделирования выберем АКЗ со следующими паспортными 
данными и параметрами [4], [5]: кВтP 320 , BU 3801  , AI 3241  , Гцf 50 , 3р , 
ОмRs 0178.0 , ОмRr 0194.0 , ОмL s 118.0 , ОмL r 123.0 , ГнX s 67.4 , 
ГXr 675.4 , ГнXm 552.4 , 
228 мкгJ  . 
Значения безразмерных коэффициентов в уравнениях, рассчитанные по 
выражениям приведенным выше: 
 
Коэффициент 4ST  4RT  Sl  mT  
Значение 507,694 6,477 0,118 783,496 
 
На вход модели в момент времени 0t подаются напряжения tUs cos  
и tUs sin . Осциллоскопы измеряют относительные значения 
электромагнитного момента и скорости. Результаты моделирования 
представлены на рис.1. Они показывают, что при прямом пуске вначале 
наблюдается значительные колебания момента.  
 
 
 
Рис. 1. Результаты моделирования, относительные значения 
электромагнитного момента и скорости 
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